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Пусть группа монодромии, которая получается при обходе четырех особых точек
a1, a2, a3, a4 =∞ системы двух функций (y1, y2), приводима и имеет вид
Vk =
(
αk ∆k
0 1
)
, k = 1, . . . , 4, V1 · V2 · V3 · V4· = E.
Найдем дифференциальные матрицы системы Фукса
dY
dz
=
3∑
k=1
Uk
z − ak
Y, (1)
которой удовлетворяет данная система функций.
Обозначим ρk = (2πi)
−1 lnαk, 0 6 Re ρk < 1, k = 1, . . . , 4. Функции y1, y2 явля-
ются решениями дифференциального уравнения класса Фукса
y′′ +
( 3∑
k=1
1− ρk
z − ak
−
1
z − b
)
y′ = 0,
фундаментальная система решений которого в окрестности особых точек имеет вид
uk =
z∫
ak
3∏
k=1
(z − ak)
ρk−1(z − b) dz, vk = 1, k = 1, . . . , 4,
а точка b подлежит определению. В окрестности каждой особой точки ak функции
(uk, vk) и (uk+1, vk+1) связаны между собой соотношениями(
uk
vk
)
= Λk
(
uk+1
vk+1
)
=
(
1 λk
0 1
)(
uk+1
vk+1
)
, k = 1, 2, 3,
где λk =
∫ ak+1
ak
∏
3
k=1(z − ak)
ρk−1(z − b) dz.
С другой стороны, в окрестности каждой особой точки ak решение системы (1)
имеет вид (
y1
y2
)
= Dk
(
uk
vk
)
=
(
γk dk
0 δk
) (
uk
vk
)
, (2)
где матрица Dk приводит матрицу Vk к нормальной жордановой форме, dk = ∆k ×
×(αk−1)
−1, γk, δk — постоянные. Решение (2) допускает аналитическое продолжение
«по цепочке» при выполнении условий D2 = Λ1D1, D3 = Λ2D2 или λ1/λ2 = (d3 −
− d2)/(d3 − d1), откуда находим точку b :
b =
(d3 − d2)
a2∫
a1
zR(z) dz + (d2 − d1)
a3∫
a2
zR(z) dz
(d3 − d2)
a2∫
a1
R(z) dz + (d2 − d1)
a3∫
a2
R(z) dz
, R(z) =
3∏
k=1
(z − ak)
ρk−1 .
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Следовательно, дифференциальные матрицы системы (1) имеют вид Uk =
(
ρk θk
0 0
)
,
где θk = (b− ak)/
∏
3
j=1,j 6=k(aj − ak).
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В работе [1] рассмотрены системы
x˙ = −z, y˙ = −x2 − y, z˙ = α + βx+ y, (1)
x˙ = −z, y˙ = x− y, z˙ = αx+ y2 + βz, (2)
x˙ = −x− αy, y˙ = x+ z2, z˙ = β + x, (3)
x˙ = −y − z, y˙ = x, z˙ = α(y − y2)− βz (4)
с произвольными фиксированными параметрами α и β.
Системы (1)–(3) являются обобщением систем M, Q, S из списка Спротта [2].
Система (4) является обобщением тороидальной системы Ресслера [3]. Характерной
(с качественной точки зрения) особенностью систем (1)–(3) является их хаотическое
поведение при определенных значениях входящих в них параметров, в частности,
наличие странных аттракторов.
В работе [1] показано, что каждая из систем (1)–(4) с точностью до линейного
преобразования одной из неизвестных компонент эквивалентна уравнению
˙¨q = k1q¨ + k2q˙ + q
2 + k3, (5)
в которых коэффициенты ki (i = 1, 3) являются функциями параметров α и β.
Теорема. Система уравнений
νp˙ = y − bp, y˙ = z − µp, z˙ = −
p2
2
− A (6)
(с произвольными постоянными фиксированными действительными параметрами
b, ν, µ (ν 6= 0) и произвольной постоянной A) эквивалентна уравнению [4]
ν ˙¨p+ bp¨+ µp˙+
p2
2
+ A = 0. (7)
Уравнение (7) представляет собой автомодельную редукцию хорошо известного
уравнения Курамото — Сивашинского [5]
ps + νpττττ + bpτττ + µρττ + ppτ = 0
в переменных бегущей волны. Уравнение (5) есть частный случай уравнения (7). На
основании этого получены новые значения параметров, при которых уравнение (7)
обладает хаотическим поведением.
